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Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

@ Digitale Steuerung fur einen Gleichstrommotor eines Werkzeugs fur einen Industrieroboter 

Beschrieben wird eine digitale Steuerung fQr einen 
Gleichstrommotor sines Werkzeugs fOr einen Industrierobo- 
ter. wie beispielsweise eine 0-Rlng-FQgeeinrichtung, eine 
Schraubvorrichtung oder dgl., mit einem Tachogenerator, 
der die Drehzahl des Motors erfal&t 
Die erftndungsgem§&e digitale Steuerung zeichnet sich 
dadurch bus, da& ein Sensorinterface vorgesehen ist, an 
dem das Ausgangssignal des Tachogenerators sowie die 
Signals weiterer Sensoren, wie ICraftaufnehmer, Aufnehmer 
fur die Greiferstellung, fur Ftanschkrfifte oder dgl. anliegen, 
und daS das Sensorinterface mit einer Mikrocomputer- 
Steuerung fOr den Motor verfounden ist, deren Ausgangssi- 
gnal nach eIner Digital/Analog-Wandiung an den Servover- 
stfirker fur den Motor angelegt ist 
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1. Digitale Steuerung fiOr einen Gleichstrommotor 
eines Werkzeugs fOr einen Industrieroboter, wie 
beispielsweise eine 0-Ring-FQgeeinrichtung, eine 5 
Schraubvorrichtung oder dgL, mit einem Tachoge- 
nerator, der die Drehzahl des Motors erfaBt, da- 
durch gekennzeichnet, daB ein Sensorinterface 
vorgesehen ist, an dem das Ausgangssignal des Ta- 
chogenerators sowie die Sign^e weiterer Sense- 10 
ren, wie Kraftaufnehmer, Aufnehmer fur die Grei- 
fersteltung; f0r FlanschkrSfte oder dgL anliegen, 
und daB das Sensorinterface mit einer Mikrocom- 
puter-Steuerung fOr den Motor verbunden ist, de- 
ren Ausgangssignal nach einer Digital/Analog- 15 
Wandlung an den Servoverstarker filr den Motor 
angelegt isL 

2. Steuerung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB ein Sensor vorgesehen ist, der das 
vom Industrieroboter gefOhrte Werkzeug erkennt 20 

3. Steuerung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB der Mikrocomputer mit einer 
Steuereinheit fOr den Industrieroboter und/oder ei- 
nen ubergeordneten Rechner verbunden ist 

25 

Beschreibung 

Die Erfindung bezieht sich auf eine digitale Steuerung 
eines Gleichstrommotors, der beispielsweise zur 
QtRingmontagegemaB PatentanmeldungP36 29 4128 30 
oder fur ein Schraubmontage-Greif ersystem gemfiB Pa- 
tentanmeldung P 36 36 513.0 verwendet werden kann. 

Die sich auf dem Markt beHndenden Steuerungen 
entsprechen nicht dem beim Einsatz von sensorgesteu- 
erten 0-Ring bzw. Schraubmontage-Greifersystemen 35 
. vorgegebenen Anforderungsprofil bezuglich Flexibilitat 
und Schnittstellen zu unterschiedlichen Handhabungs- 
geraten. Weitere Nachteile von ublichen Steuerungen 
sind, daB keine Digitalschnittstelle mit Umsetzung auf 
Leistungsausgang mdglich ist, und daB keine zeitparalle- 40 
1e Sensor-Datenerfassung wthrend der Ablaufsteue- 
rung mdglich ist 

. Der erfindungsgemSBen Vorrichtung liegt die Aufga- 
be zugrunde, daB beim Einwalzen von 0-Ringen ein 
schnell regelbarer Antrieb benotigt wird, der vorwarts 45 
und ruckwSrts stufenlos vorwahlbar ist Wahrend des 
Fugevorgangs mQssen verschiedene Daten von Senso- 
ren abgefragt insbesondere das Abfragen der 0-Ringe 
im Greifer, das Aufnehmen der Schraube, das Erreichen 
des richtigen Durchmessers sowie das Abfragen des zu- 50 
rQckgelegten Fflgewegs, lind tdiweise gespeichert wer- 
dea Die abgespeicherten Daten mfissen an einen Ldt- 
rechner flbergeben und von diesem weiterverarbeitet" 
werden, um statistische Aussagen Ober die Ptigewahr- 
scheinlichkeit bzw. AnIagenverfOgbarkeit treffen zu 55 
kdnnea 

Eine erHndungsgerngBe Losung dieser Aufgabe ist 
mit ihren Weiterbildxmgen in den PatentansprQchen ge- 
kennzeichnet 

Die erfindungsgemaBe Steuerung laBt sich extrem go 
schneli Umschalten ohne mechanische Schalter auch bei 
Vollast Die Datenerfassung und -verarbeitung der an? 
fallcnden Daten ermdglicht eine flexible Reaktion bei 
eventiiellen auftretenden Fehlern,.beispielsweise bei der 
Teilzufflhmng. 65 

Ferner sind beim Greif- und Losevorgang unter- 
schiedliche Antriebskrafte mdglich. so daB ein Festfah* 
ren der Greiferbacken vermieden wird. 



Weiterbildungen der Erfindung sind in den Unteran- 
sprQchen gekennzeichnet 

Beispielsweise kann eine Oberwachung des Werk- 
zeugwechsels bei Umrtistung der Schrauben von Au- 
Ben- auf Innenangriff* 

Durdi die erfindungsgemaBe Steuerung ist der Be- 
trieb der Fflgevorrichtung mit xmterschiedlichen Hand- 
habungseinrichtungen mdglich, wie z.B. 2fach-NC- 
Achskombinationen, 6-Achsen-Industrieroboter etc. 

Die Erfindung wird nachstehend anhand eines Aus- 
fOhrungsbeispiels unter Bezugnahme auf die Zeichnpng 
nfthererlftutert 

Die Steuerung des Gleichstrommotors (1) erfolgt mit- 
tels einer 8-Bit Digitalcodierung (2), die entweder extern 
vorgegeben wird {z.B. durch Industrierobotersteue- 
rung) oder durch die Mikroprozessoreinheit, bestehend 
aus CPU (3) und Speicher (4) fOr Datum und Program- 
me, erfolgen kann. Dieses Digitalwort wird in einem 
Analogwert (0 ... 4 V) umgewandelt, der auf einem Pe- 
gel von — lOV bis +10V umgesetzt wird. Das Aus- 
gangssignal der Pegelumsetzung steuert den Servover- 
starker (6), der dieses auf einen Pegel von —24 V bis 
+24 V bei maximal 2 Ampere versttrkt und damit den 
Gleichstrommotor ansteuert 

Die Mikroprozessoreinheit ist in der Lage bis zu S (als 
Option auch mehr) verschiedene FOgeabiaufe zu spei- 
chera Diese koftnen mit Hilfe der Tastatur (7) und An- 
zeigeeinheit (8) "eingeteacht" und dann einzein aufgeru- 
fen werden. Der gesamte Fugevorgang wird von: der 
CPU mittels des Sensorinterfaces (9) und der entspre- 
chenden Sensoren Qberwacht und gibt bei auftretenden 
Fehlem eine Meldung an die Steuerung der Fiigevor- 
richtung (z. B; NOT-AUS bzw. Pshlerstrategie) und an 
die BedienerfOhrung aus. Es konnen u. a. folgende Para- 
meter abgefragt oder erfaBt werden (OMGS): ' 

— Greifer eingefahren (10), um KolTision mit Werk- 
zeugtrager zu vermeiden (z. B. Endschalter), 

— Steilung der Greiferbacken (1 1), ob O-Ring rich- 
tig aufgenommen wurde (z. B. Mikroschaher), 

— 2-Wegkomponente der Waize reiativ zur Kip- 
pflanschplatte (12) fOr die FQgekontrolle (z. B. in- 
duktiver Weggeber), 

— AnpreBkraft der Walze (13) (z. B. DMS oder 
Wegmessung der AnpreBfedern), 

— FIanschkrafte(14)^ um Z; B. positiven oder nega- 
tiven Schlupf zu detektieren (z. B. DMS), 

— Wegmessung zwischen Kippflansdhplatte und 
Federfiihrungssystem (15) mit Schwellwertdetek- 
tor, um bei Steuenmgsfehlem Koilision mit Werk- 
zeugtrftger zu verhindem (z. B. induktiver Wegge- 
ber), 

^ Drehzahhnessung durch optisdien Resolver 
(16). 

— Greiferbackenstellung, dadurch Erfassung tat- 
sachlicher Kopfdurchmesser der Schrauben, 

— Verfahrweg, dadurch bei Aufnahmevorgang Ab- 
frage richtige Schraubenkopfhohe, bei Ansetzvor- 
gang Abfrage richtige Schraubenlange, bei Ein- 
schraubvorgang Abfrage richtige Einschraubtiefc. 

Besondercund neue Merkmale der Erfindung sind: 

— einfach zu beschaljend^ Schnittslelle zur Hand- 
habungsvorrichtung (NC-Achsen oder Industriero- 
boter), 

— AnschluB an unterschiediiche Leitrecheneinhei- 
ten problemlos mdglich. 
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— Flexibilitfltssteigerung der angeschlossenen 
Montage-Greifersysteme durch "Umrflsten* auf 
Software- Ebene, 

— reaUtime Oberwadiungdes Ffigevorgangs mdg- 
lich. 5 

— Ausldsung verschiedener Stdrfallstrategien. 
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